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Robot excavator menggunanakan mobile phone berbasis mikrokontroller ATMega 
8535 merupakan robot miniatur yang bekerja dengan prinsip kerja alat berat 
excavator pada umumnya. Pembuatan alat ini bertujuan untuk membantu efisiensi 
tenaga dan waktu dalam melakukan pekerjaan yang berhubungan dengan 
excavator.  Otak pengendali robot digunakan mikrokontroler ATmega8535 buatan 
ATMEL yang akan melaksanakan operasi aritmatika dan logika untuk mewujudkan 
suatu pengendali PD (Propsional-Derivative). Dari perintah yang diberikan 
transmistter/handphone akan diterima receiver dan kemudian oleh DTMF 
MT8870D akan mengubah perintah logic dari handphone menjadi bahasa C sesuai 
program pada otak robot. IC ATMega 8535 yang  bekerja, dan memberikan perintah 
kepada driver untuk menggerakan motor DC yang akan menggerakkan  robot 
apakah harus menggali, bergerak maju atau mundur. 
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Excavator robot by mobile phone based on mikrokontroller ATMega 8535 is a 
miniature robot which worked as the real excavator. The advantage of this robot for 
the efeciency of energy and time to do some work that have relation by real 
excavator. For the controlling robot using mikrokontroller ATMega 8535 made in 
ATMEL which ought to do aritmatic operational and logic system for control PD 
(Proposional-Derivative). A requesting from transmitter/handphone will receive by 
receiver and then DTMF MT8870D will transform logic signal from transmitter 
become C languge based on programe at mikrokontroller AVR ATMega 8535. IC 
ATMega 8535 will working, and send a request to driver relay and make motor DC 
be movement same as instruction from user handphone and give request activity on 
robot what it have to do. 
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